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1 Introduction
Les robots compagnons sont des robots personnels qui ont pour objectif d’accompagner l’utilisateur dans ses activités de
la vie quotidienne. Nous nous intéressons pour notre part aux enfants, accompagnés par un robot dans diﬀérentes situations :
travail scolaire, réconfort, jeu, protection,...
L’acceptabilité de ces robots compagnons dans le quotidien est questionnée dans de nombreux travaux ; elle est liée à son
apparence physique, son utilité, sa facilité d’utilisation mais aussi à d’autres critères qu’il reste à étudier. Comme soulevé
dans [10, 13], un des déﬁs dans la conception de tels robots est de les doter de réelles compétences sociales de perception, de
raisonnement et d’action lors de leurs interactions avec l’utilisateur. La recherche dans le domaine de l’interaction humain-
robot se tourne ainsi de plus en plus vers les travaux en Informatique Affective (Affective Computing) pour concevoir des
robots personnels plus sociaux, l’émotion étant une dimension centrale dans les interactions.
D’autres dimensions comme la conﬁance, la légitimité ou encore la crédibilité du compagnon sont importantes pour leur
acceptabilité. [15, 14] proposent par exemple l’idée d’un compagnon ”polyvalent” capable d’endosser de multiples rôles et
de s’adapter en fonction des besoins de l’utilisateur et en fonction du contexte de la situation. La Théorie du Compagnon
présentée dans [10] soulève la question des diﬀérences entre individus inﬂuençant la qualité de l’interaction et la construction
d’une relation entre le compagnon et l’utilisateur. [4] propose d’aller vers plus de personnalisation aﬁn d’améliorer l’accep-
tabilité des robots compagnons. Ce travail sur la personnalisation des robots a pour but de créer de la valeur, en particulier
pour des parents souhaitant un robot compagnon pour leur enfant, en accord avec leurs propres attentes.
Dans une première section de ce papier aborde la déﬁnition de la notion de style. Nous explorons les travaux connexes dans
la littérature en interaction homme-robot. Ensuite, nous présentons quelques résultats d’une première étude sur l’expression
de styles parentaux par deux types de robots utilisant des signaux non-verbaux de communication. Nous présentons ensuite
nos travaux en cours et nous concluons nos perspectives de recherches.
2 Travaux connexes
2.1 Motivation & Persuasion
Les questions de persuasion et de motivation sont souvent abordées dans les recherches sur l’interaction sociale humain-
robot. Les travaux de [17, 6, 11] sur le concept de motivation par des robots assistants ont montré que la personnalisation
de l’interaction humain-robot avait un impact positif sur l’engagement et les performances de l’utilisateur. Les résultats ont
montré également une meilleure conﬁance de l’utilisateur dans le système lors d’une interaction de coaching lorsqu’il était
personnalisé. Persuasion et motivation sont des applications avec un gros enjeux pour la recherche en interaction homme-
robot. Le contexte de nos travaux est proche de ces questions de persuasion et de motivation, le scénario applicatif de notre
recherche étant celui d’un robot compagnon pour un enfant seul à son domicile. Le robot compagnon gère l’emploi du temps
de l’enfant et lui demande par exemple d’aller faire ses devoirs lorsque nécessaire. Ceci nous a amené à nous questionner sur
les attentes et besoins des enfants et de leurs parents lors de l’accomplissement d’une telle tâche. Il peut y avoir plusieurs
façons de faire cette tâche, mais laquelle est la meilleure, la plus eﬃcace, la plus crédible et la plus acceptable pour l’enfant
et aussi pour ces parents ?
Dans [6], les auteurs montrent que des signaux relationnels pourraient augmenter la sensation de copinage mais aussi
accentueraient la sensation d’utilité dans une situation d’interaction avec un robot coach. Ainsi, l’utilisation d’une interface
sociale, pour une même tâche augmente de façon signiﬁcative la motivation et la valeur de l’interaction avec le robot. Dans
ce même article, les auteurs suggèrent qu’il serait bon d’adapter l’interaction en fonction des préférences utilisateur.
Nous appuyant sur ces travaux, nous proposons d’ancrer l’utilisation de styles comme outil de personnalisation par
l’utilisateur de son compagnon en fonction de son rôle sociale.
2.2 Concept de Style
Le concept de Style est déﬁni en psychologie comme les catégories de comportement adoptés par des individus dans
un rôle social spéciﬁque. Il y a diﬀérents types de style correspondant à chaque rôle social qui permettent de catégoriser
les individus dans diﬀérentes situations [8]. Par exemple, il y a des styles observés chez les étudiants ou les apprentis. Les
enseignants ont aussi des styles pour s’adapter aux diﬀérents styles d’apprentissage des étudiants [16, 8].
De nombreux travaux sur les styles en animation (motion style) ont proposés des méthodes aﬁn de générer des compor-
tements stylés à partir de comportements dit neutres [].
Ainsi, dans ce papier nous proposons de personnaliser le comportement d’un robot compagnon pour enfant en utilisant les
modèles de styles parentaux issus de travaux en psychologie et d’évaluer la réaction des parents en termes de perceptibilité,
crédibilité et acceptabilité.
2.3 Styles Parentaux
Une typologie des styles parentaux a été proposée par Baumrind dans les années 70. Les 4 types de styles parentaux
sont arrangés selon deux dimensions orthogonales correspondant au niveau de dominance et d’attention portée à l’enfant.
L’échelle de dominance évalue le degré d’exigences, de convenir de règles de conduite, de ﬁxer des limites et d’appliquer
des sanctions en cas de transgression des règles. La seconde dimension, l’attachement fait référence à la capacité à saisir les
demandes et les besoins de l’enfant et d’y répondre en oﬀrant du support émotionnel. Comme le contexte de ces travaux est
un robot compagnon pour enfant, il nous semble indispensable que le compagnon soit sensible et attentionné envers l’enfant.
Nous évaluons donc seulement les deux styles avec le plus haut taux d’attachement : exigeant/chaleureux(Authoritative en
anglais) et permissif (Permissive en anglais).
En nous basant sur les travaux de N. Darling [3] sur les styles parentaux, les robots expriment les styles non pas dans
la tâche en elle-même, mais plus l’attitude communicative. Aﬁn d’évaluer la reproductibilité de l’expression des styles par
des robots compagnons, nous choisissons de tester les modalités faciale et corporelle de façon indépendante (voir ﬁgure 1).
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Figure 1 – Reeti (à gauche) et Nao
(à droite), exprimant les deux styles,
exigeant/chaleureux (haut) et per-
missif (bas)
3 Première étude sur les Styles Parentaux
Pour générer les comportements stylés des robots, nous avons utilisé des para-
mètres d’expressivité de la littérature [5, 12, 20, 19, 18]. Nous avons utilisé des va-
riables spatiale comme, l’occupation de l’espace, la direction et l’amplitude des gestes.
D’autres paramètres ont été utilisés pour la dynamique des mouvements : répétition,
vitesse des gestes, vitesse de retour en position neutre, ﬂuidité et rigidité du mouve-
ment. Nous utilisons la description des signaux non-verbaux de dominance de Hall[7].
Nous avons enregistré des vidéos montrant les robots avec des comportements des
deux styles dans une même situation, demander à un enfant d’aller faire ses devoirs.
Un questionnaire en ligne basé sur [2, 9] et associé aux vidéos des robots, nous a
permis de recueillir l’opinion de 93 parents.
Il a été demandé aux parents de noter le comportement des robots en terme de
directivité : " A votre avis, le comportement de ce robot est-il directif ? Vous noterez
de 0 à 10 le caractère directif de ce robot : 0 pas du tout directif à 10 très directif. ".
Un test Kruskal Wallis a révélé un eﬀet signiﬁcatif des styles sur la directivité perçue
des robots (Reeti : χ2(1) = 8.8452, p < 0.01, Nao : χ2(1)= 17.541, p < 0.01). Ce
résultat valide notre hypothèse telle que les robots peuvent exprimer des styles en
utilisant seulement des signaux de communications non-verbaux et que l’utilisateur
peut les reconnaître.
4 Conclusion & Perspectives de Recherche
Notre expérience n’a pas montré de corrélation entre style des parents et style
attendu pour le robot, mais a montré que les styles pourraient être utilisés comme
outils de personnalisation des robots compagnons. Au delà des questions d’évaluation
fonctionnelle (utilité et facilité d’utilisation), la prise en compte des notions de sociabilité dans les modèles d’acceptabilité
permettra sans doute d’arriver à une acceptation voir une adoption des robots compagnons. De récents travaux ont aussi
mis en cause l’impact de l’utilité versus sociabilité sur l’acceptabilité et la perception par l’utilisateur. Dans [1], même si les
participants étaient engagés dans des "tâches utiles" avec le robot Nao, le robot était principalement perçu comme plus social
que utile.
Ruckert [15, 14] suggère de concevoir plusieurs personas pour un compagnon unique. Comme le rôle du compagnon sera
déﬁni par le contexte, les contraintes de plateformes et les besoins de l’utilisateur, on peut imaginer que ce robot endosserai
diﬀérents rôles. Comme Ruckert propose, il devrait y avoir une harmonie entre ces diﬀérents "êtres". Une idée proche a été
développé par Kramer [10] : “Nous devons aller au delà de l’imitation de rôles humains uniques vers une véritable identité
pour le compagnon - qui est une collection de diﬀérentes identités.” Kramer suggère de ne pas créer un persona unique et
parfait mais de laisser à l’utilisateur une chance d’assigner les rôles et personnalités à son propre compagnon. Dans le cadre de
nos travaux de recherche, nous choisissons de nous rattacher à la notion de style pour faire référence à ces diﬀérents personas
qui reﬂètent les manières d’accomplir diﬀérents rôles. Un robot compagnon polyvalent pourra ainsi accomplir plusieurs rôles
avec des styles correspondant aux souhaits de son utilisateur. Nous espérons via cette forme de personnalisation augmenter
l’acceptabilité des robots compagnons tout en gardant une ﬂexibilité entre les rôles endossés par ceux-ci.
Une étude, en cours nous permettra d’évaluer l’adaptabilité (en terme de polyvalence et de styles) du robot ainsi que le
ressenti des parents et des enfants en interaction avec les robots adoptant des styles variés en contextes variés.
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